Scheda di potenza (1)

Iniziarma ora Uanalisi della scheda di potenza.
Per prima cosa analizzeremo le funzioni

che svolgerd in Pathfinder, in seguito vedremo il
circuite elettronico per capire

come si amplificanco i seqnali di controllo del
microcontroller versa | motari.

Infine spiegheremo gual & il modo corretle di
inviare i segnali di controllo per

gestire la scheda di potenza in modo ottimale ¢
ottenere il massimo rendimenta dai matori.

La scheda di potenza =i inserisce

allinterno della scheda di inlerfaccia nel
connettore JP14. Dobbiamo inserire

la scheda con il verso di inserzione mostrato
nell'immagine. Se la calleghiama

al rovescio non funzionera. Tramite la scheda
diinterfaccia mettiamo in

comunicazione la scheda di potenza con
quella di controllo, in cui risiede il
micracontroller che ha il compito di inviare
segnali di contrallo verso i matori.

La funzione della scheda di potenza sara di
amptificare i segnali di controlle del
micrecentreller verso | motori con livelli di
tensions e corrente adatti allo scopo.

La scheda di potenza pud gestire tre motari, sia
per laccensione e lo spegnimento,

sia peril senso di relazione, La utilizzerema per
tutti i lavori da realizzare

caon i maotori che hanno il compito di muaovers

il rabat, sia nella

conligurazione a sei pledi sia nel mode veicolo,
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] Sianella conligurazione a sei piedi che

'- nel mode veicolo sard necessario utilizzare tre
moteri per fare in mede che il robat
possa funzionare, Mell'immagine possiamo
vedere la meccanica di Palthfinder
in modoveicoln, Due motori servono per la
trazione delle ruote pesteriori, grazie
alle guali Pathfinder avanza. Il terzo muove un
meccaniamo situate nella parte
anteriore che ha il compito di sterzare in modo
simile al funzionamento di un veicolo,
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Mell' immagine possiamo vedere la meccanica di
FPathfinder in configurazione a sei piedi.

Anche in questo caso abbiamo bisogno di tre
molon, glistessi che ulilizzavamao

nel modo veicolo, | moteri laterali muoveranno

i piedini anteriori e postericri e

permetterannc al roboet di avanzare. Il maotare
cenlrale avrd il compito di muovers —
i piedini centrali, che sono incaricat) di sollevare
it rehot sui due lati, in modo che

il resto dei piadini pessa avanzare o retrocedere.

Cuzando laveriamo con i matori di

Fathfinder, & consigliabile non alimentare il robol
con una tensione superiore a 7,0,

La scheda di potenza pud gestire tensioni
superiori, perd i motori avrebbero una

coppia di avanzamenle Lale per cui si polrebbe
danneggiare la meccanica del robaol,

La tensicne ottimale di funzionamento peri
maotori, si ettiene con cingue

pile inserite nel portabatterie di Pathfinder.




Darlington PMP

Darlington MFM

Mellimmagine possiamo vedere il simbolo
elettronico di un transistor tipo

Darlington. Sitratta i un transistor farmato
dall'unicne di due transistor,

e permette di amplificare la corrente molto
di pill di un transistor nermale.

Sulla scheda di polenza disponiamo di transistar
Darlington PMNP, formali da transistor
madello BCESE e BO134, ¢ da allri Darlingtan
MPM costiluili da due

transistor madello BChAE e BD 135,

Mellimmagine & nportato lo schema elettronico
della parte della scheda di potenza

lormata dai transistor Darlington PNP e la loro
posizione sulla scheda. Questi

transistor ricevona la tensicne di alimentazione
che bisogna fornire ai motori.

Sono collegati a una rete formata da una
resislenza e un condensatore

in parallelo, per garantire che i transistor siano
ininterdizione nel caso in cui il PIC

non sia sullo zoccolo, o il segnale di controllo
indichi che deveno rimanere spenti.

Questo schema farmato da transistor Darlinglon
MPM & la seconda parle impertante

del circuito. Questi saranna i lransistor che
riceveranno sulla loro base i segnali

del microcantreller. In funzione dei segnali di
controllo che siinviano lramite

il PIC, pelarizzeremo i transistor in modo che
permettano o meno il passaggio

della corrente tramite | connettori dei

moteri JPZ, JP3 e P4




Scheda di potenza (ll)

In questa immaginge possiamo vedere lo schema
compielo formato da tutti i transistor.

Il lora compite @ amplificara il segnale di
controllo che arriva dal FIC

incarrente e lensione, perfare in modo che |
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it b e i ymame ricevann corrente,

Tramile il connettore JP1, la scheda di patenza

verrd collegata alla scheda

di espansione  riceverd i segnali di controllo

del microcontreller L FIC utilizza

i due pin per gestire ocgni ponte. Se i segnali inviati

dat due pin del PIC sone due livelli alti,

the S i o due livelli bassi, tutli | transister del ponte ad H
e imnatsssna| 0 conducone o non conducono —

ot rispettivamente, i codseguenza con qualsiasi di

gqueshi due risuitati i motori rimangona

fermi, dato che la differenza di potenziale ai loro

capi sara nulla. Per questo, per far girare

itmotore in un verse bisogna attivare una Linea di

controllo a Livelle alto, e Ualtra a livello

basso; invertendo lo stato dei segnali, il motore

camhbiera il verso di rotazione,
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Nell'immagine possiamo veders lo scherma della
scheda di potenza. Sitratta di una scheda
fendamentale nel controlle di Fathfinder dalo
che in essa & contenuto tutte il sisterma
elettranico di amplificazione e potenza peri
motari incaricati del movimento

del robot, sia con le runte che con le zampe.
Grazie a guesla scheda,

preslo palrema iniziare a controllars | motor

e mettere in funzione il robol,




Scheda di potenza (i)

E importante che la scheda di potenza sia
collegata al connettore giusto della scheda di
interfaccia, con lorientamento adeguato,
altrirmenti potremma provocare qualche avaria,
Vivogliamo dare cra un buon consiglio

per fare in modo che la scheda sia sempre
collocata nella posizione giusta.

Il prima passo consiste nel tagliare un pin del
connettore maschio a #0° JP1 della

scheda di potenza. In particolare taglieremo

il pin numero 2. Dobbiamo tagliare il pin dal lato
lungo, in modo da ottenere un pezzo

di pin sciolto della stessa lunghezza della parta
dei pin che viene inserita nel conneltore,
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Ora monteremo il pin sciolto nel foro

n" 2 del connetiore femmina P14 della scheda
di interfaccia. Dobbiamo inserire il pin
completamente, in modo che dopo essere stato
introdollo non possa pio uscire e resti

lissato, Grazie a questo pin cellocato inun punto
strategico, potremo montare la scheda

sul connettore con Uorientarmento corralto,




Scheda di potenza (lll)

Mell'immagine si pud vederes La scheda di potenza
monlata cerretlamente sulla schada di
interfaccia, con il pin di sicurezza gia monlalo.
Ripeterema questo procedimento con

il resto delle schede dal robot, e grazie a questa,
alla fine cgni scheda potra essere

maontata solo nel rispellive connellere e con

un determinato orientamento, in moda

da impedira un eventuale scambic smontando

e rimontando il robot.

I ullimn vi darema una serie di

consiglhi per verificare il corretlo monlaggio

della scheda di potenza. A gueste scopo
utilizzeremo il tester regolate in modo continuita.
La prima cosa da fare & verificare che non ci
siano corlocircuiti sulla scheda; questa si verilica
facilmente tramite il connettore JP1,

| pin 14, 18 & 20 devono presentare continuita fra —
loro, dato che sono collegati lutti a massa. Anche
ipin 26 2 28 devono avere continuits, date che
ricevonn la tensione di alimentazione dei motori,
Fra questi due gruppi di pin invece non ci deve
essere continuita, date chein caso

contrario saremman in presenza

di un cortocirceito sulla scheda, o dovremmo
revisicnare le saldature,

Fossiamo utilizzare il tester in modo

continuita anche per controllare le saldature del
robot, dato che maolte velle la semplice

verifica visiva delle pisle non & sulficiente per
trovare gli erreri. Verificheremo che

i punti di saldatura di due pin di companenti
diversl, che sono messi in comunicazione

da una pista, abbiano effettivamente continuita,
posizionando il tester sulle saldature,
Utilizzerema il tester anche per rilevare che
non ci siano saldature

sy compenenti diversi che sene uniti, guande
invece dovrebbero essere separati,






